









態の多様化,ライフサイクルおよび仕掛 の 短 縮 等


































































L,装置 ･CPU.ソフ トウエア開 発 を 行ない,





































1984年から第3期 7 シ ステムを構築中である｡そ
の推進計画を図-2に,内容を表-1に示す｡
第1期は,組立,切削,製缶溶接,塗 装 , 半導
体など幅広い作業分野の代表工場をモ デ ル に 推進
してきたのが特徴で,第2,3期は 繁 忙 製 品 を 中
∴∵ システム 1982 1983 9ー84 1985 9ー86 9ー87
上 げ 上 下 上 下 上 T 上 下 上 げ





FA第3期 7 才 量 邑 i


































1-. :_ 漣 ニJTム手:. -1l _ニ lqt .ユノ′､宇1.
ータービンブレー ド 蘇 栃 木 エアコン黙交頼器i日 立 Ⅰ原子力配管 岐 阜 登板謹選立
喜郎 手回幸三概 神 奈川 帯密度実装J.<ツケージ組立
解 凍 戸 巨 レベ-タ一驚匠製缶 期 旭 端末裟荘組立
後 項 スタータ 那 珂 プリン ト藁城組立
蔓東 海 恒 R 辛 栃 木 冷蔵庫確圧縮卓渡
期 小田原 巨 DA製造 寮 ;毎 基板}且立
表武 蔵 童MLosmジ .,ク.a 戸 塚 電子パ ッケージ組立
大みか 呈制御頗計算概婁横 神奈川 誓約 度面付けパ7ケ-ジ組立
恒 水 3店舗用小帯壬望明徳 那 小田原 書5け1円根加工m壱温熱デ ィスク裟罷撃 妻習志野 i小形横車モ- トル
注 :柁吉吾説明 VTR(ビデオテープ レコ-I").HDA(HeadD､scAssembly)
MOS(Mela10＼一dpSerTllCO.lducIOr)
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作 魔 ス テ - シ ョ ン2
作 藻 ス テ - シ ョン3
コ ンベ ヤ
バ ラ メ - 夕 部 選 定 繋
一一.. ･ 一 ､ 一 1-
ぎF (′てレ ッ トくX)は 分 岐 点 上 に あ り)
FF (パ レ ッ トくズ)の 次 作 業 は (Y))
丁ト淀N (次 作 築 くY〉のパ レ ッ ト(X)は r7- ク ス テ ー シ ョン に書糾せけ可能)
ル ー jレ2
aF 閂 - ク ス テ - シ ョ ン 〈Z)は作 業 iY)案 施 可 能)




iF (次作築くY)の′てレ ットくX)は7-クステー ションに割付け可能)
F (作築くY)はワークステ-ション(≡)で作薬可能)
THEN(ワークステーション〈Z)はパレット(A)の処理作業侯簡)



















フ形式で記述することで,発 生す るイベン トに
基づき, トラッキング,進捗状況監視,必要な






述可 能,瑚モニタ ･修正等簡単である等があ り,
SCD-SCT適用例を図- 6に示す｡
(3) 知識処理 しEtTREKA)
熟練義街着のもつプpセス運転 .診断 ノ ウ- ラ
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トラッキングフ8-(SCT) 光速 台喜 r レー ンコンベヤ- ＼ スタッカクレ-ン
千 二 日 i 十 ! ト｣ ÷
∵ 丁 - 三 ∵
む作フロー(SCR)
b f ボ ックス(ゾ.
丁 警 ｢ i詔 移約 9 :二霊






















































































































●シミュレーション手法による最適台数算出+蛇行量が極端に少な く (±10mml:1内工 小
型小回り走行で省スべ-ス化が図れ る




♯ 移 戟 方 式が多彩,かつシステムレベルにバラ









通信方式SS通信 光空間 無 線 誘導無線 電砲結合
項 目 伝 送 (FM)
I.レイアウトの自由 ◎ C, ◎ a a
2十床市繰工事 不要 不要 不要 普 要
3,多局間通信 ⊂〕 X ○ ○ ○
4.電波法認可 不要 不要 不要 辛 不要
5.耐 姥 書 換 ◎ ㊨ ○ ○ ○
6.屋 外 倖 伺 ○ A ○ ○ A
秦-3 SS通信装置仕様諸元
No. 項 目 仕 様
i 搬 送 周 波 数 川0-400MHヱの中の 一浪
2 変 調 方 式 二相位相変調
3 帯 域 幅 ±柑MHz
4 送 信 電 力 imW穏度(電波法の規制を受けない微弱電波)
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は今 後 欠 かせない要素技術であるO 検 査 の 自動 化
に よ るイ ンライ ン自動 検 査 , 自動 マ テ - ソ (仕 分
･分類), ロボ ッ ト用 セ ンサ -等 々 こ の 分 野 で の
こ -ズほ多 いO これ らの期 待 に対 し, 濃 淡 画 像 を
高速処理できる画像 処理 LSLISP (hlageSigTlal
PTOCeSSOT)を開発し,これ を搭 載 した 汎 用 画 像
認識装置HIDICIPに適用し.てし､るL,
ま た 応周支援ソフトウェアとして,会 話 形 式 で
iO
簡 単 に 画 像処 理 アル ゴ リズ ムを開発 できる会話形
画像評価 ソフ トウ ェア, お よび認 識対象を教示す
るだけ で高速 な認 識 アル ゴ リズ ムを実現できる学
習機能認 識 ソフ トウ ェアを開発 利用 して い る｡ 現
状 これ らツー /L･に よ り本 .HIDICIPを 多様 な ニ ー
ズに こた え る汎 用 装 置 と して供給 して お り, そ の
特 激 につ いて以 下 に述 べ る0
本 ⅠPに は , オ ン ライ ン リアル タイ ム認 識指向










〔二議 ユ ザー僻 ノブトウェア
【
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って制御する計 算 壊 制 御システムが取 り入れられ





用いた計画技法や評価技法を開 発 し てお り,各方
面で利用されている｡内容的 をこ ぼ 以 下の4区分に
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図-17 SCOPEの処理概要































































③ 生産 変動 を考慮 した 日程 計画 ``SCOPE"
個々の製品の納期 と各 生産 設 備 の稼 働率 を考
慮し,毎月の生産変動 の影 響 を工 程 間停滞時 間
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